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要
近年では,人間型を含め多くの2足歩行ロボットが研究されている.2足歩行ロボットは水平面や
段差・階段など人間の住環境のなかで人間と同様に移動することが可能である.
また水平面上の移動には車輪型のロボットに優位があることが知られている.2足歩行ロボットは
関節自由度が増えるにつれて制御の複雑化が問題となるが,車輪型移動ロボットの場合は少ないアク
チュエータでの移動が可能であり,移動エネルギー効率も良い。このような個々の移動機構のもつ長
所を生かすために,脚移動機構と車輪移動機構の両方を併せ持つハイブリッド型の移動ロボットが研
究されている.それらのロボットは,エネルギー効率良く移動するために水平面は車輪を用いて,段
差や不整地では歩行を用いることで対応する.ハイブリッド型の移動ロボットはこのように,異なる
特定の用途に対して優れた移動性能を発揮することができる.
本研究室では,ハイブリッド型ロボットの特性をふまえた上で,足裏に配置した非駆動の受動ロー
ラーを用いてスケーティング動作を行う2足滑走ロボットの研究を行つてきた.昨年度までの研究に
おいて,インラインスケー トを足先に持ちスケーティングによって前進する実験機BSR‐1改を開発し,
両足滑走であるフォワー ドスウィズルという滑走法により,有線制御により直進速度 0.9[m/s]で,無
線制御により直進速度 0.6[m/s]での前進動作を実現した。また左右への旋回動作を実現した.また,
実験機 BSR‐2を開発し,片足滑走動作により直進速度 0.57[m/s]での前進動作を実現した.しかし,
片足滑走のけり動作において,遊脚であるけり足を引き戻した際に,次動作への移行がスムーズにい
かず,減速してしまうなどの課題が残されていた。
そこで本研究では,スケーティング動作において最も重要である股関節 Roll軸,Lw軸を直行させ
ることのできる差動歯車機構を設計・製作し,スケー ト動作における有用性を検証することを目的と
する。また安定した滑走動作を考える上で,新たに腰に自由度を追加し,重心制御を行うことによる
有意性の検討および腰部のひねりを利用した旋回動作の実現を目的とする。
実験機の機構やシステムのモデル化を行い,新たに腰に2自由度を追加し,股関節に差動歯車機構
を搭載した実験機 BSR‐3を設計・製作し,検証を行う。
制御にはSH2シリーズのSH7047Fマイコンを使用し,実験機 `BSR‐3'を用いて実験を行い,腰部
のYaw軸を用いて入力波形を変動させることにより,直進 。右旋回・左旋回の3動作を実現すること
ができた。(今後は新たに追加した腰部の自由度を用いて様々な滑走に応用していくことが課題であ
る。)
